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 要  旨 
5軸制御加工機を用いた加工を行う場合，一般的に5軸制御加工用のCAMによる工具経路(Cutter
Location, CL)データの生成が必要となる．市販のCAMの主要なものにはすでに5軸制御加工用の経
路生成機能において工具干渉回避を考慮したものが普及しているが，この機能において生成され
るパスは，工具姿勢の決定がユーザの入力に依存しており，必ずしも最適な工具姿勢を算出して
いるとは言えなかった． 
干渉回避を考慮した5軸制御加工の工具経路を生成する手法として，2次元コンフィグレーショ
ン空間(Configuration Space, C-Space)を用いた手法が提案されている．C-Spaceとは，移動体の位
置・姿勢を表すパラメータ空間のことを指し，移動体の位置・姿勢を1つの点で表すことが可能で
ある．よって，5軸制御加工における工具の位置および姿勢をC-Space内の1つの点として表すこと
で，実空間上の複雑な工具動作をC-Space内の1点に対する処理に置き換えることができる． 
C-Space上に工具干渉を表す領域を表現することにより，工具干渉を考慮したCLを生成するこ
とができるが，算出された工具姿勢が工作機械の実現不可能な姿勢であった場合，加工不可能と
なってしまうという問題がある．また，可動範囲内で工具干渉の無いCLであったとしても，不連
続な工具姿勢が出力されていた場合，加工面性状が不均一になるという問題がある． 
本研究では，機械の可動範囲外となる工具姿勢をC-Space上から取り除くことにより，機械の可
動範囲を考慮したCLを生成するソフトウェアを開発した．また，C-Spaceを3次元的に表現した3
次元C-Space上での最短経路探索により，工具姿勢変化が最小となるCLの生成が可能となった． 
 計算機実験を行い，従来の手法と本研究の手法で生成したそれぞれの CL データおよび工作機
械の制御用コードである NC データを比較したところ，CL データにおける工具姿勢の変化量およ
び NC データにおける各駆動軸の動作量が軽減されることを確認した． 
加工実験を行った結果，全て機械の可動範囲内で動作し，工具が干渉することなく，連続的な
工具姿勢で加工可能であることを確認した．以上の結果から，本研究の手法の有効性を確認する
ことができた． 
 
